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目標軌道上の点 p ,での接線の方向 0, とトレー ラ中心線













+0.tn△α = 5 
制御器 1,2のパラメータの適切な値は,以下のよう)
になる｡制御器ma 1-: ･, , ,d r L2 K ma -
tn(L2elma)制御器d 2:Ll , c ta α Zmac- , a ma - a 
ここで α =はトラクタの最大操舵角であり.d) 10ma エ1nr ,0m
はジャックナイフ現象を操舵によって回避できる連 ,
角度の最大値で次式で与えられる.1a
=Si- 岩an( r o( 結･-l n1( ta-a)csβ 
4 -ct))シミュレー ションと模型車両によ
る実験シミュレーションと実験に用いた模型車
両の形状を図 8に示す.車両は自動車に ドー リと呼ばれるタイ
のトレー ラを連結したものである.この プ
両は トレー ラトラックと比較するとトラような牽引車




するシミュレー ション結果を図 9,図 10, に対
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